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RffiNETCLMA JA LATTE KONTTIKUORMAUSELIMEN S AHKOMEKAANI- 
SESTAKAYTTOJARJESTELMASTA "-"^w^i 

Keksint6 kohdistuu patenttivaatimuksen 1 johdannon mukaiseen menetelmaan ja 
patentUvaatimuksen6johdamionmukaisenkonttikuonnauselime^ kayttojaijestelmaan. 

Konttien nostamisessa kSytetSto siihen tarkoitukseen erityisesti suunniteltua 
kuormauselinta, joka tarttuu nurkkalukoilla kontin nuridssa oleviin nostoreikiin. Koska 
kontteja on useita en p tuuksia 20 jalasta 45 jalkaan ja jopa ylikin, pitaa yleiskSyttSisessa 

^S",^""? ^"^^"^'^^ teleskooppiliiS^Kay4ia ovreriSS 

Wrordla litovat tnUat ja keysinosturit. K6ysmostureissa syotetMn taivittava energia 
s^okaapehUa kuomiauselnneen, jossa on toinulaitteet tarvittavia liikkdta vartl 
Rajakytkmten tdabedot ja ohjauskiskyt kulkevat yieensa samaa kaapelia pitkin 
kuormausehmenjanosturinvalilla. "apcna piuan 

f^^^^T^^, ^^^^'^^''^^ °" perinteisesti ollut sahk6hydrauliikka. 
^.^ ^^^'^ Hneaariliikkeita. PySrivto ffiS 

muodo^seksi on kaytetty nestemoottoreha ja lineaariliikkeeseen hydraulisyfinterift tai 
nS;^''^ ""T ^^r^^^^ varsin kovia iskumaisia rasi^a, joka 

kaytto sisatda paljon komponenttqa. koska tarvittavia liikkeita on useita. Tailaisia 
^SSLfr ""^^ teleskooppiliike 20' . 40' ja 45' asentoihhC ^to 

nurickahikon kaantammen ja ns. flipperdden kayttaminen. FUpperdta^ytetfito 
taioimajisehmensurtanriseenoikeaanpm^ '^^'^ 
^^7^° ja toimilaitteet vaativat tunnetusti hy6tysuhteensa vuoksi runsaasti 
Usatdioa. Teleskooppiosien liukupinnat vaativat tehoa kitkan voittamiseksi 

M^?^ V^K^ ^"^^ J* satamatenninaaleja likaavat Sljyvuodot 

SJrl^^f^'^T"'^"^"* "^^^ P^^^ verrattuna nostettavaan 

kuonnaan oHen keskunasnn noin 27% verrattuna maksimikuonnaan. TSmS kosS 

SZ^^^'Srf^ jpissa on teleskooppiliike eri pituisille konter S2 
kuonnausdm kuluttaa energiaa ja mitoittaa nosturin nostokoneistot suuremmiksi. 

S^tt^S^*™f^ ^'f^^" tarkoituksena on poistaa tunnetun tekniikan mukaisia 
puutteite, monimutkaista rakennetta. painoa. Sljyvuotoja. huoltamista ja enerdan 
kulutusta. Keksmnsn tavoitteena on kehittM rakennetta niin. ettfi iskubfor^S 

^ssa voidaan ottaa riittavilla joustoilla yllSatta mis^ 
mat«iaahn myotorajaa tai vasymislujuutta. Lisaksi turvaUisuutta on Usatty kavtt« 
paMcotonmsta nurkkalukkojen sulkumekanismia. Nurkkalukot eivat p^ aS^ 
vahmgossa, koska niita pitM kiinni kahdennettu puristusjousi aukeamaan 

SSSnLr-^''"?-''^- °" varassa herkasti liikkuvat ulbkepaUdt ja 

fSr?Si«Tv^r""^ hallits^nalla voidaan toteutta^ tLttavlt 

oeZ^u olSSn^"?^^ ^sella Kaffintamenetelmalla, joka 

pemstuu ohjauslogukan ja taajuusmuuttajan valiseen toimintaan eri ajomoodeissa. 

^^o?W^!!T °° '°*'"*f"" Pulssianturilla, jonka tiedoista sMt6lo^^^ 
btt^^t'T^^^P^^ vannistetaan ko^na^ 

^^iSStl^^ r ^"^.^ suuruudesta. Tama on mahdollista siksi,^ 
en pituisten konttien paAat on merkitty selkeSsti nousurampilla ja hikituskuopaUa, otka 



tekevat selkean eron koysivoimaan. Samoilla lukituskuopUla voidaan rajoittaa iskumaiset 
kuormitukset halutun suumiseksi. 

Tekniikan tasoa edustaa US 3,536,350. missS ei kuitenkaan ole hyodynnetty tassa 
esitettjrja mahdoUisuuksia. ^ 
Ennakoivaa huoltoa varten voidaan sMtologiikkapiiriin antaa ohjeellinen virta-arvo 
tyokierron en vaiheissa. Merkittavat poikkeamat raportoidaan nosturin ohjaamoon 
Ulokepalkit on tuettu tukirullien varaan, kun palkkia surretaan uuteen asemaan RuUa on 
varustettu jousella, joka puristuu kasaan nostettaessa konttia. TaUoin paakuormitus 
surtyy rungossa olevalle tukipinnaUe. RuUan materiaalin on valittu kimmomoduumtaan 
pieneksi jotta pintapaine ulokepalkin maaUpintaa vasten oUsi hyvin matala ja maali kestaa 
kayttoa. Kayttamalla tukirullia saadaan kulkuvastus ja kuluminen pieneksi 
siirtoliikkeen aikana. Ratkaisu saastaa laitteiston mitoitustehoa 

Yhteisesta ksysikondstosta seuraa, etta pituussuunassa vinossa oleva kuormauselimen 
Ulokepalkit toinuvat toistensa vastapainoina. 

FUpperi«i liikkeet on toteutettu eriUisiUa vaihdemoottori kaytSilla. Nurkkalukkojen ja 
flippereidentarkempaarakenneperiaatettaei ole esitetty tassa. 

Kuvioiden lyhyt selostus 

Keksintoa selostetaan nyt lahemmin vutaten oheisiin piirroksiin, joissa 

kuyio 1 esittaa konttikuonnauselinta, jonka yhteydessa keksinnon mukaista 
ratkaisua voidaan soveltaa; 

kuvio 2 esittaa keksinnon mukaista Jarjestelya periaatteellisena esityksena- 
kuvio 3 esittaa periaatteita keksinnon mukaisesta nurkkalukkoratkaisusta' 
kuvio 4 esittaa lukituslaitteen periaatteoi ja 

kuvio 5 esittaa hallintakoneiston ja siihen Uittyvan saatSlogiikkapiirin 
toimintaperiaatetta. 

Keksinnon yksityiskohtainen selostus 

Viittauksissa on kaytetty indeksia (a,b,c,d), kun on haluttu osoittaa tiettya kohtaa 

S^l^f "i- ^"f "^"^^ P^"^ osoittamassa rakenneosaa. 

komponenttia tai laitetta yleensa. 

Kuviossa 1 on esitetty kantavan rakenteen runko 1, jonka sisaan on asennettu ulokepalkit 
2 ja 3 seka mihm kunmttyvat paadyt 4 ja 5. Paatyjen sisaUa ovat nelja nurkkalukkoa 6a. 
OD, 6c ja 6d. Rungon 1 nurkkiin on kiinnitetty koysipyorat 7a, 7b, 7c 7d Koysi 8 
Jainnittyy ylapaastaan nostuiiin, jota ei tassa ei ole tarkemmin esitetty 
Yksityiskohdassa on esitetty periaate ulokepalkin tukiruUasta 9. jousesta 10 ja rungon 

on r^vT^ "^"^"^ ^^'^ ^^'^""^ pystyliikkeen ohjatussa hahlossa. Jou^^?S 
on nutoitettu kantamaan vain ulokepalkkien 2, 3 paino. 

SJ^?'1.!^ r P^"^^?^^°' jossa on koysitelat 17a ja 17b kytkettyna vetoakselin 18 
^Sl T^''^*^'^^'' moottoriin 20 seka jarruun 39. Koysitelat toimivat 
vamteen toisiohammaspyoran laakeroinnin varassa. Koysiteloilta lahtevat kdydet 21a, 
n •'f ?! f^"*^* ^^^^^ kdysitelan 17a ylapuolelta. Koysi 21a kulk^ 

rungossa 1 kunniolevan koysipyoran 22a kautta ulokepalkin 2 lapi koysipySriUe 23a ja 
24a. Koyden paa on kiinnitetty ulokepalkin 2 kohtaan 25a. Koysipyoran 24a avulla 

SLt^an^l'^*^^^"^" * '^"-^ 



Koysi 21b kulkee runkoon 1 kiinnitetyn kdysipydrSn 26a kautta kunnittyen ulokepalkin 2 
kohtaan 27a. 

100 Vastaavasti 21c ja 21d lahtevat koysitelan 17b alapuolelta. Koysityksen kiinnittaminen 
ulokepalkkim 3 , osien 22b, 23b, 24b, 25b, 26b ja 27b avulla, on aivan vastaava kuin 
ulokepalkin 2 jaijestely. 

Moottorin ohjaukseen kaytettavM taajuusmuuttajaa ja sen kytkentM ei ole tassS esitetty 
sen tarkenunin. 

105 Kuviossa 3 esitetsan ulokepalkin 2 koysitaljan vaikutus kumoavasti jousiin 30a ja 30b 
yivun 31 (vipu 32 osassa 3) vSlityksella. Vivussa on kolme vipuvartta 31a, 31b ja 31c, 
jotka kiertyvat iaakeroinnin 3 Id ympSri. Jouset vaikuttavat vipuvarteen 31a ja 
koysipydra 24a vipuvarteen 31b seka siirtovarret 33a ja 33b vipuvarteen 31c. 
Siirtovarsien, joista toinen vetaa ja toinen tyontSa vipuja 35a ja 35b, aiheutetaan 

1 10 kiertoliike nurkkalukoille 6a ja 6b. Rajoitin 36a ja 36b maarittelevat vivun 3 1 liikealueen, 
kun nurkkalukko kiertyy 90 astetta. Rajoittimiin liittyvia rajakytkimia ei ole erikseen 
naytetty tassa. Molenunissa ulokepalkeissa 2 ja 3 on vastaava jaijestely. 
Kuviossa 4 on esitetty lukitusrulla 12a ja sahkomagneetti 13a, joUa kumotaan jousen 14a 
aiheuttama lukitusvoima. Osat 12a, 13a ja 14a laiteninkoon 15a, joka on kiinnitetty 

115 runkoon 1, ulokepalkin 2 kohdalle. Ulokepalkkien 2 ja 3 ylapintaan on kiinnitetty 
lukituspaloja 16 niin monta kuin on eripituisia kontteja. Lukituspala 16 on muotoiltu 
kaltevuuskulmien avulla niin, etta lukitusaJlaan kohdistuva voiman suuruus ilmaisee 
logiikalle lukitusruUan 12 sijainnin osaan 16 nahden. Jousen 14 liikematka on rajoitettu 
niin, etta lukituspalojen 16 valiseUa alueeUja ohjausrulla on selvasti irti ulokepalkin 

120 ylapinnasta. 

Kuten kuviossa 5 on esitetty, saat5logiikkapiiri C sisaltaa nopeussaatajan, joka 
maarittelee tarvittavan ajonopeuden valitun ajomoodin mukaan. Karkea paikan maaritys 
lasketaan logiikassa C3 pulssianturin 40 avuUa. Koyteen kohdistuva voima maaritellaan 
inyertterin virrasta 42 logiikassa C2. Yhta hyvin voidaan kayttaa punnitusanturia voiman 
125 mittaukseen, silla jaljempana kuvattava saatSjarjestelma ei aseta rajoituksia 
toimilaitteiden valinnan suhteen. Lo^ikalle voidaan opettaa ajomoodissa esiintyvien 
voimien suumudet. 

Valitsemalla kussakin ajomoodissa koysivoiman suumudet selkeasti erisuureksi voidaan 
hallita usean koyden muodostamaa jousisysteemia luotettavasti. Jos esimerkiksi 
130 ulokepalkin ajoliikkeessa voiman suuruutta merkitaan luvuUa 1 ja osan 16 ajorampin 
arvoa luvulla 3 , on lukitus lukituspaikassa vastaava luku 5. Nukkalukon avauksessa 
voiman arvo voi olla esimerkikd 2. 
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Keksinnon mukaisen menetelman ja laitteiston toiminta on seuraava: 
Tavoitteena on oUut loytaa menetelma, jossa mahdoUisimman vahin osin voidaan yhdella 
kayttolaitteella ja vahaiseUa energian tarpeella, toteuttaa teleskooppiUike ja 
nurkkalukkojen kierto mahdoUisimman turvallisesti. Samalla laitteiden pitaa kestaa ja 
' ottaa vaimentaen vastaan kuormauselimeen kohdistuvat iskut. Keksinndssa voidaan 

hyodyntaa kaupallisen taajuusmuuttajan ominaisuuksia, jotka ovat vastaavia ja osittain 
140 parempia kuin sahkdhydraulisessa kaytdssa. 

Ajomoodi A, kun halutaan ajaa ulokepalkit 2 ja 3 uuteen asentoon esimerkiksi 
sisaanpain. Logiikka C avaa jarmn 39 ja lukitusruUat 12 sahkomagneettien 13 avuUa. 
^ Kaynnistetaan moottori 20. Palautetaan lukitusruUat 12 alas noin 2 sekunnin kuluttua. 

Koydet 2 1 a ja 2 1 d kiristyvat niiden kelautuessa koysitelalle 1 7a ja 1 7b. SamaUa kyseisilta 
145 koysiteloilta vapautuvat koydet 21b ja 21c tehden mahdoUiseksi ulokepalkkien 2 ja 3 
lukkumisen rungon 1 sisaan. Ulokepalkit liikkuvat pienella kulkuvastuksella tukirullien 9 



varassa. Jouset 30 on valittu niin, etta jousien esipuristusvoima ei ylity, vaikka koysitalja 
pyrkii kiertamaan vipuja 31 ja 32. Logiikan C ohjaama taajuusmuuttaja 41 kiihdyttaa 
moottorin 20 kentanheikennysalueelle ajaen nain nopeasti ulokepalkit uuteen paikkaan. 
150 Pulssianturilla 40 laskettu matkanmittaus havaitsee lahestyvan kohdealueen jolloin 
ohjauslogiikka hidastaa nopeutta ennen osan 16 nousuramppia. Ajoliikkeen jatkuessa 
vetaa lukitusrulla 12 saapuessaan lukituskuoppaan moottorin momentin 
vastakkaismerkkiseksi, mika nakyy muutoksena virranmittauksessa. Lo^ikka C ajaa 
moottorin momentin noUaksi. TaUoin lukitusruilat 12 ovat oikeassa kohdassa osien 16 
155 muotolukituksessa. Jouset 14 on vaUttu ottamaan nurkkalukkojen 6 toiminnasta 
aiheutuvan voiman pitaen ulokepalkit 2.3 paikoiUaan runkoon 1 nahden. Toisaalta 
suuremmat voimat, jotka voivat aiheutua ulkopuolisesta tormayksesta aksiaalisuunnassa, 
paasevat lukituksesta lapi halutun suuruisena. Tormaysenergia sitoutuu koysiin 21 
kimmoisena venymanS, joka riittM koko mekanismin hyvan hyotysuhteen vuoksi 
160 palauttamaan lukitusruilat 12 alkuperaiseen asemaan osiin 16 nfihden. Tarvittaessa 
logiikan C ohjelma havaitsee pulssianturin 40 avulla tapahtuneen poikkeaman ja palauttaa 
ulokepalkit takaisin alkuperaiseen paikkaan. Muuttamalla jousen 14 voimaa ja/tai osan 16 
kaltevuuskulmia voidaan muunnella voimien suhtdta. 

Koysien 21 sijoituksesta (katso kuvio 2) ulokepalkkeihin 2, 3 nShden seuraa, etta 
165 kyseiset paUdt toimivat toistensa vastapainoina, kun runko 1 on vinossa asennossa 
pituussuunnassa ja ulokepalkeilla 2, 3 on eroa korkeusasemassa toisiinsa nahden. 
Tukirulliin 9 vaikuttava jouset 10 on vaKttu kumoamaan ulokepalkkien 2,3 painosta 
aiheutuva kuormitus. Kun konttia aletaan nostaa, painuvat tukirullat 9 alas ulokepaUdn 
tuenta siirtyessa tuelle 11. Nain valtetaan kuluvat liukupinnat. 
170 Vastaavasti ajettaessa ulokepalkkeja 2 ja 3 ulospain, avataan jarru 39 ja lukitusruilat 12. 
Koydet 21b, 21c kiertyvSt koysiteloiUe ja kOydet 21a. 21d vapautuvat kSysiteloata. 
Koydet 21b, 21c vaikuttavat ulokepalkkien pisteisiin 27a ja 27b. 

Kun ajomoodissa B halutaan nurkkalukot 6a, 6b, 6c ja 6d auki, avataan jarru 39 ja 
Hristetaan moottorilla 20 kbysia 21a ja 21d niin paljon, etta puristusjouset 30a,b,c,d 
janmttyvat lisaS. Vastelevy 36a,c rajoittaa kyseisen liikkeen yhdessa rajakytkimien 
kanssa. LukitusruUat 12 antavat vastavoiman kdysista 21a, 21d aiheutuvalle voimaUe 
pitaen nain ulokepalkit 2,3 paikoiUaan. Kun nurkkalukot halutaan sulkea konttiin 
tarttumiseksi, avataan jarru 39 ja hidastetaan moottorilla 20 jousien 30a,b,c,d 
I aiheuttamaa sulkunopeutta. Rajakytkimet pysayttavat liikkeen, kun vivut 31,32 ovat 

^ 180 tuUeet rajoitinlevyS 36b,d vasten. Liike on vaUttynyt nurkkalukoilla oleviin vipuvarsiin 
35a,b, c,d vetosauvan 33b,34b ja puristussauvan 33a, 34a valitykseUa. Vipuvarret 35a, 
b,c,d kiertavat nurkkalukkoja 6a,b,c,d vakiokulman 90 astetta verran. Jos koysi 21a tai 
21c katkeaa, pysyvat nurkkalukot aina lukittuna. Lisattyyn turvallisuuteen kuuluu, etta 
puristusjousia on aina vahintain kaksi molemmissa ulokepalkeissa. 
. 185 Koska koysikoneistossa esiintyvat koysivoimat poikkeavat suureUa eroUa toisistaan eri 
ajomoodeissa, voi logiikka C taajuusmuuttajan virranmittaukseUa 42 havaita mahdolUset 
poikkeamat normaalista toiminnasta ja ennakoida mahdolliset huoltotehtavat kuten esim. 
lisaantynyt kulkuvastus tai kSysien pituuden saato. 

^^^^ °" ohjehnoidaan logiikkaan CI osoittamaan normaalissa kaytossa 

: 190 esuntyvia voimia. 

Edella oleva keksinnon selitys on ainoastaan tarkoitettu havainnollistamaan keksinnon 
mukaista perusajatusta. Alan ammattilainen voi kuitenkin toteuttaa sen yksityiskohdat 
lukuisiUa vaihtoehtoisilla tavoilla oheisten patenttivaatimusten puitteissa. 



, . . 175 



195 



;": 35 



Patenttivaatimukset 

1. Menetelma konttikuormauselimen kayttojaijestelmasta, jossa rungon (1) 
sisaan asennettujen uiokepalkkien (2,3) teleskooppiliikkeita ja nurkkalukkojen (6) 

5 kiertoliikkeita hallitaan logiikan ( C ) , pulssianturin (40), taajuusmuuttajan (41), 
virranmittauksen (42), lukituskoneistojen (12-16), pakkotoimisen sulkukoneiston (30-36) 
avuUa seka koysikoneistolla (17-27), joka mainittujen toimintojen lisaksi toimii 
tasapainoa valittavana elimena uiokepalkkien (2,3) valUla tai koysisto (21) yhdessa 
lukituskoneiston (12-16) kanssa voi tarvittaessa paastaa lapi ylisuuret ulkopuoliset iskut 
10 ja virittya uudelleen, tunnettu siita, etta monikoytisen kayttojaijestelman toimintoja 
hallitaan eri suuruisilla koysivoimilla. 

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta 
logiikka ( C ) paattelee annetusta ajomoodista, virranmittauksesta (42) ja pulssianturin 
(40) tiedoista, etta toiminta on oletusarvojen mukainen ja antaa tarvittavat nopeusohjeen 

15 invertterille (41), 

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta 
ulokkeiden (2,3) paikka palautuu ulkopuolisesta tomiayksesta automaattisesti takaisin 
koysityksen (21) varautuneen energian vetamana ja lukituslaitteen (12 - 16) muodon 
avuUa. 

20 4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta koysiin 

(21) vaikuttaville voimille voidaan maaritella tavoitearvot logiikalle ( C ) eri 
ajomoodeissa ja mahdolliset poikkeamat kaynnistavat raportoinnin tarvittavista 
huoltotoimista. 

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta 
25 ulokepaUdt (2,3) toimivat koysityksen (21) ja tukimllien (9) avulla toistensa 

vastapainoina, kun ulokepaUdd (2) on eri korkeudella kuin ulokepaUdd (3). 

6. Hallintalaitteisto konttikuomiauselimesta, jossa rungon (1) sisaan 
asennettujen uiokepalkkien (2,3) teleskooppiliikkeita ja nurkkalukkojen (6) 

30 kiertoliikkeita hallitaan logiikan ( C ) , pulssianturin (40), taajuusmuuttajan (41), 
virranmittauksen (42), lukituskoneistojen (12-16), pakkotoimisen sulkukoneiston (30-36) 
avuUa seka koysikoneistolla (17-27), joka mainittujen toimintojen lisaksi toimii 
tasapainoa valittavana elimena uiokepalkkien 2,3 valilla tai koysisto (21) yhdessa 
lukituskoneiston (12-16) kanssa voi tarvittaessa paastaa lapi ylisuuret ulkopuoliset iskut 
ja virittya uudelleen, tunnettu siita, etta monikoytisen kayttojaijestehnan toimintoja 
hallitaan kayttokoneistoUa (17-27), jossa voimien erottelu saadaan nurkkalukkojen 
kierrossa jousilla (30) ja uiokepalkkien (2,3) teleskooppiliikkeen toiminta lukitusrulliUa 
(12) ja niiden voimasaadoUa, jousien (14) ja lukituspalojen (16) avulla. 

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen laitteisto, tunnettu siita, etta 
40 konttikuormauselimen uiokepalkkien (2,3) teleskooppiliike ja nurkkalukkojen (6) 

kiertoliikkeet on toteutettu yhdella tai useanmialla koysikoneistolla, 

8. Patenttivaatimuksen 6 mukainen laitteisto tunnettu siita, etta ulkoisen 
iskun aiheuttama poikkeutus ulokepalkkeihin (2,3) palautuu automaattisesti takaisin 
koysien (21) kinmioisen venyman palauttamana ja poikkeustusvoimaa voidaan saataa 

45 lukituspalan (16) ja/tai jousen (14) avulla. 

9. Patenttivaatimuksen 6 mukainen laitteisto tunnettu siita, etta 
nurkkalukot (6) on varustettu pakkotoimisella jousilla (30), joista ainakin puolet on 
vauriotilanteessa varalla. 
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Tiivistelma 

Keksinto koskee menetelmaa ja laitteistoa konttikuormauselimen kayttdjarjestelmasta, 
jossa mngon (1) sisaan asennettujen ulokepalkkien (2.3) teleskooppiliikkeita ja 
nurkkalukkojen (6) kiertoliikkeita hallitaan logiikan ( C ) , pulssianturin (40) 
taajuusmuuttajan (41), virraranittauksen (42), lukituskoneistojen (12-16), pakkotoimisen 
sulkukoneiston (30-36) ja koysikoneistolla (17-27) avuUa. 

Menetelmassa monikoytisen kayttojarjestelman toimintoja hallitaan eri suuruisiUa 
koysivoimiUa. jotka on valittu selkein porrastuksin kayttotilanteiden erottamiseksi 
toisistaan 



10 toisistaan 



Ulokepalkkien (2,3) paikka palautuu ulkopuolisesta tormayksestS automaattisesti 
takaism koysitykseen (21) varautuneen energian vetamana ja lukituslaitteen (12 - 16) 
muodon avuUa. KSysiin (21) vaikuttaviUe voimiUe voidaan antaa tavoitearvot logiikalle 
(C ) en ajomoodeissa. 

UlokepaUdt (2.3) toimivat koysityksen (21) ja tukirulKen (9) avulla toistensa 
vastapainoina. kun ulokepalkki (2) on eri korkeudella kuin ulokepaUdd (3). 
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FIG 3 




FIG 6 



